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Sposob kalibracji pipety 

Przedmiotem wynalazku jest sposob kalibracji pipety, 
Z niemieckiego opisu patentowego nr 4 3 35 8 63 znana 
jest pipeta tlokowa zbudowana z urz^dzen nastawczych do 
zmiany skoku tloka, urzetdzen wskaznikowych do wskazywania 
dozowanej obj^tosci cieczy oraz elementow sprz^gaj^cych, 
umieszczoiiych pomiedzy urz^dzeniami nastawczymi i 
urz^dzeniami wskaznikowymi, do zmieniania wspolczynnika 
korekcyjnego pipety okreslaje^cego stosunek skoku tloka do 
wskazywanej objetosci cieczy. Pipeta posiada urz^dzenie 
przel^czaj ^ce przeznaczone do rozl^czania urzeidzen 
sprz^gaj eicych i do zmieniania wspolczynnika korekcyjnego 
pipety poprzez przestawianie urz^dzen nastawczych. 
Urz^dzenia sprz^gajsice maj^ dwa pol^czone ze sob^ z^bate 
kola czolowe sprz§gla, przy czym urz^dzenie nastawcze 
poi^czone jest z nastawczym z^batym kolem czolowym, 
obroconym odpowiednio do skoku tloka, zas urz^dzenia 
wskaznikowe s^ pol^czone ze wskaznikowym z^batym kolem 
czolowym, obroconym odpowiednio do wskazywanej objetosci 
cieczy. Jedno kolo czolowe sprzegla zaz^bia si§ z 
nastawczym kolem czolowyra zas drugie kolo czolowe sprzegla 
zaz^bia sie ze wskaznikowym kolem czolowym, przy czym kola 
czolowe sprz^gla umieszczone na jednej osi, opieraj^ sie 
o spr^zyne 1 daj^ sie przesuwac przez urz^dzenie 
przel^czaj^ce na osi w kierunku przeciwnym do dzialania 



sprezyny przy wyprzegnieciu przynajmniej jednego czolowego 
sprz^gla. 

W opisie patentowym USA nr 4,567,780 jest ujawniona 
pipeta zbudowana z korpusu zawierajacego zesp61 nurnika 
uruchamianego recznie. Pipeta posiada zestyki elektryczne 
do wyczuwania koncowej pozycji nurnika, liniowe czujniki 
pozycji nurnika generujace elektryczny sygnal 
proporcjonalny do odleglosci nurnika od polozenia koncowego 
oraz przetwornik przetwarzajacy te sygnaly elektryczne na 
wskazania objetosci. 

W opisie patentowym USA nr 5,389,341 jest z kolei 
ujawniona pipeta majaca korpus z dolnym i gornym koficem, w 
kt6rym jest umieszczony cylinder otwarty ponizej dolnego 
konca korpusu, przy czym w cylindrze jest umieszczony tlok, 
ktory porusza sie miedzy dolna. i gorna pozycjami dla 
pobierania cieczy do pipety i dozowania cieczy pipeta. 
Znana pipeta zawiera ponadto silnik i przekladnie do 
wprowadzania w ruch tloka, elektroniczny zespol sterujacy 
do sterowania ruchem tloka, zespol hamujacy do 
zatrzymywania ruchu tloka w zadanej pozycji, pokretlo 
poruszajace sie w sposdb postepowo-zwrotny i przesuwny w 
korpusie oraz zespol pomiarowy przesunifcia pokretla. 
Zespol pomiarowy jest polaczony z zespolem sterujacym w ten 
sposob, ze w wyniku przesuniecia pokretla generuje sie 
sygnal dla zespolu sterujacego, ktory zasila energia silnik 
uruchamiajacy tlok, wskutek czego steruje sie ruchem tloka 
przez elementy zespolu sterujacego. 

W opisie patentowym nr 151372 jest opisana pipeta 
automatyczna ze sterownikiem mikroprocesorowym skladajaca 
sie z rekojesci, w ktorej zamontowany jest uklad napedowy 
zbudowany z silnika krokowego, sruby pociagowe j , nakretki i 
sprzegla magnetycznego oraz wkrecanych w rekojesc 
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wymiennych trzon6w, z ktorych kazdy jest wyposazony w 
cylinder, tlok i uszczelk?, oraz z ukladu elektronicznego 
do zliczania impulsow . elektrycznych wysyianych do silnika 
krokowego i czujnika polozenia tloka umieszczonego na jego 
drodze. W r?koje6ci znajduje si? tuleja ruchoma wzgl?dem 
r?kojesci i pol^czona -sztywno z obudowet silnika krokowego 
wsuwaj^ca si? podczas skr?cania r?kojesci z trzonem w 
element, kt6rego gorna cz?sc jest cylindrem wspolpracuj ^cym 
suwliwie z tuleja zaS dolna cz?s6 jest cylindrem/ w kt6rym 
porusza si? tlok. Oba cylindry elementu s^ wspolosiowe zas 
tlok w swym gornym koncu pol^czony jest sztywno ze zwor^ 
magnetyczn^ wspolpracuj ^c^ ze sprz?glem magnetycznym w 
ksztalcie walca, ktorego podstawy s^ biegunami magnesu. 
Kazdy z wymiennych trzonow zawiera zakodowan^ infonnacj? o 
swojej pojemnosci w postaci paskow kontrastuj eicych. z 
kolorem trzonu wzgl?dnie w postaci paskow magnetycznych, 
zas we wgl?bieniu obudowy sterownika znajduje si? uklad 
optyczny wzgl?dnie uklad magnetyczny do odczytu tej 
informacji. 

W zgloszeniu patentowym nr P. 325795 opisany jest 
sposob kalibracji pipety, zbudowanej z korpusu w postaci 
r?koje£ci oraz trzonu z nurnikiem przesuwanym pokr?tlem 
poprzez srub? nastawcz^, w ktorym nastawia si? r?cznie 
obj?to£c pobieranej cieczy przez wkr?canie i wykr?canie 
§ruby nastawczej reguluj^cej dlugosc . skoku roboczego 
nurnika w trzonie, okre§la si? poloSenie 6ruby nastawczej i 
przesyla si? sygnal o polo±eniu sruby nastawczej do ukladu 
elektronicznego, do ktorego pami?ci wprowadza si? wczesniej 
wzorcowe - krzywe pobieralnosci dla pipety w postaci 
wielomianu n-tego stopnia, po czym porownuje si? sygnal o 
polozeniu Sruby nastawczej z jednet z krzywych pobieralnosci 
i przyporz^dkowuje si? polozenie Sruby nastawczej wartoSci 
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pobieranej obj^to^ci cieczy, ktorq, wyswietla sie na 
wyswie tlaczu . 

Istotg, sposobu kalibracji pipety, wedlug wynalazku 
zbudowanej z korpusu w ppstaci r^kojesci oraz trzonu, w 
ktorym jest umieszczony nurnik przesuwany pokr^tlem poprzez 
srube nastawcz^, w ktorym nastawia si§ r^cznie objetosc 
pobieranej cieczy przez wkr^canie i wykr^canie £ruby 
nastawczej reguluj^cej* dlugosc skoku roboczego nurnika w 
trzonie, okreSla si^ polozenie sruby" nastawczej i przesyla 
sie sygnal o polozeniu sruby nastawczej do ukladu 
elektronicznego pipety pipety, jest to, ze porownuje sie 
sygnal o polozeniu sruby nastawczej z warto§ciami punktow z 
tabeli pobieralnosci, ktor^ wczesniej wprowadza si$ do 
pamieci ukladu elektronicznego jako wzorcow^ tabele 
pobieralnosci dla pipety, a nastepnie przyporz^dkowuj e sie 
polozenie sruby nastawczej warto^ici pobieranej obj$to£ci 
cieczy, kt6r^ wyswietla si$ na wy^wietlaczu. 

Korzystnie tabele pobieralnosci pipety 

przyporz^dkowuje sie ro£nym rodzajom pobieranej cieczy. 

Korzystnie wartoSci punktow tabeli pobieralnosci 
uzaleznia sie od czynnikow wplywaj^cych na wartosc 
pobieranej objetosci cieczy. 

Korzystnie date zmiany wartosci punktow tabeli 
pobieralnosci wprowadza si$ do pamieci ukladu 
elektronicznego i wyswietla na wySwietlaczu. 

Istot^ odmiany sposobu kalibracji pipety, wedlug 
wynalazku zbudowanej z korpusu w postaci r^kojesci oraz 
trzonu, w ktorym jest umieszczony nurnik przesuwany 
pokr^tlem . poprzez srube nastawcz^, w ktorym nastawia sie 
r^cznie obj^tosd pobieranej cieczy przez wkr^canie i 
wykr^canie sruby nastawczej reguluj stcej dlugos6 skoku 
roboczego nurnika w trzonie, okresla sie polozenie sruby 
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nastawczej i przesyla sie sygnal o polozeniu sruby 
nastawczej do ukladu elektronicznego, jest to, ±e porownuje 
sie sygnal o polozeniu £ruby nastawczej z wartoSciami 
funkcji pobieralnosci, ktoret wczesniej wprowadza sie do 
pami^ci ukladu elektronicznego jako wzorcowe* funkcji 
pobieralnosci dla pipety, a nastepnie przyporz^dkowuj e sie 
polozenie sruby nastawczej wartosci pobieranej objeto£ci 
cieczy, ktor^ wySwietla si<=f na wyswietlaczu. 

Korzystnie funkcje pobieralnosci pipety 

przyporzskdkowuje sie roznym rodzajom pobieranej cieczy. 

Korzystnie wartosci funkcji pobieralnosci uzaleznia 
sie od czynnikdw wplywaj ^cych. na wartos6 pobieranej 
objetosci cieczy. 

Korzystnie date zmiany wartosci funkcji pobieralnosci 
wprowadza sie do pamieci ukladu elektronicznego i wy^wietla 
na wyswietlaczu. : 

Zalet^ sposobu wedlug wynalazku jest latwosc 
kalibracji pipety dla roznych rodzajow cieczy i warunkow 
jej pobierania oraz roznych rodzajow u£ywanych koncowek, z 
odniesieniem do wczesniej wprowadzonej do pami^ci ukladu 
elektronicznego pipety i ewentualnie modyf ikowanej tabeli 
lub funkcji pobieralnosci pipety. 

Sposob kalibracji pipety przedstawiono w przykladzie 
realizacji w oparciu o rysunek, na ktorym fig.l przedstawia 
pipety w przekroju wzdluznym a fig. 2 - pipety w widoku z 
przodu. 

Pipeta, zbudowana z rekojeSci 1 i trzonu 2, 
przeznaczona jest do pobierania cieczy do jednorazowej 
koncowki 3. W trzonie 2 porusza sie nurnik A uszczelniony 
uszczelkq, 5. Nurnik 4, ktory jest napedzany trzpieniem 6 
wciskanym przyciskiem 7, wykonuje ruch posuwi s to- zwrotny . 
Podczas ruchu nurnika 4 w g6re do konc6wki 3 pobierana 
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jest ciecz za§ podczas ruchu nurnika ± w dol ciecz 
wydawana jest z koncowki 3. Ruch trzpienia 6 ograniczony 
jest dwoma zderzakami, to jest zderzakiem gornym 8^ 
ograniczaj^cym ruch w gor? i zderzakiem dolnym 9_ 
ograniczaj^cym ruch w dol, Zatem zderzak gorny 8 stanowi 
dpor dlci trzpienia 6 w j ego ruchu w gor?- a zderzak dolny. 9 
stanowi opor dla przycisku 7 w jego ruchu w d61. Polozenie 
zderzaka gornego a jest regulowane , przy czym do zmiany 
jego polozenia jest przeznaczona sruba nastawcza 1£. Srub? 
nastawczej 10 wkr?ca si? lub wykr?ca z nakr?tki 11, ktora 
jest elementem. r?koje§ci 1, przy pbmocy pokr?tla 12. 
Pokr?cenie pokr?tlem 12 powoduje obrot tulei prowadzq.ee j 
13. W otworze tulei prowadz^cej 3J3 wykonane s^ rowki 14, w 
ktorych w czasie wkr?cania i wykr?cania §ruby nastawczej 10 
przesuwajct si? wzdlufcnie wyst?py 15 znajduj^ce si? ha 
srubie nastawczej 10. Zmiana polozenia zderzaka gornego 8, 
kt6ry jest elementem sruby nastawczej 1(), powoduje 
zmniejszenie lub zwi?kszenie skoku roboczego nurnika £, to 
jest zmniejszenie lub zwi?kszenie pobieranej przez pipet? 
obj?tosci cieczy. Trzpiefi. 6 dociskany jest do zderzaka 
g6rnego B_ przez spr?zyn? powrotnq 1.6, ktora jednocze^nie 
powoduje powrot nurnika 4 do gornego polozenia. Z kolei 
zderzak dolny 9 dociskany jest do pokr?tla 12 przez 
spr?zyn? wydmuchu 17 . 

Pobranie cieczy wymaga wci§ni?cia przycisku 2 a± do 
oparcia si? o zderzak dolny j), wlozenia koncowki do 
pobieranej cieczy i zwolnienia przycisku 1_ do oparcia si? 
trzpienia 6 o zderzak g6rny 8. Zostanie wykonany ruch na 
odcinku Wydanie cieczy wymaga ponownego wci§ni?cia 

przycisku 7 do zderzaka dolnego 9. Zostanie ponownie 
wykonany ruch na odcinku Li- W celu usuni?cia pozostalosci 
cieczy z koncowki 3 naleiy wcisn^c przyciskiem 7 zderzak 
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dolny 9, pokonac opory spr^zyny wydmuchu 17 i docisn^c 
przycisk 7 do pokretla 12. Zostanie wykonany ruch na 
odcinku L 2 - 

Polozenie sruby nastawczej 10 kontrolowane jest przez 
uklad optyczny 18 tarczy enkodera 19. Tarcza enkodera . 19 
zamocowana jest na tulei prowadz^cej .13 i obraca sie 
rownoczesnie z pokretlem 12 i tuleje* 13. Uklad optyczny 18 . 
kontroluje ruch tarczy enkodera 19 , przez co okresla si$ 
aktualne polo±enie Sruby nastawczej 10^ i zderzaka g6rnego 
9. Aktualne polozenie sruby nastawczej 1(3 w postaci 
informacji o ilosci impuls6w zliczonych przez uklad. 
optyczny 0J3 przekazywane jest do ukladu elektronicznego 20 . 
Uklad elektroniczny 20 por6wnuje sygnal o polozeniu sruby 
nastawczej 3J0 z wartoSciami punktow z tabeli pobieralnosci, 
ktora w postaci wzorcowej tabeli pobieralnosci zostala 
wczesniej wprowadzona do jego pamieci, przyporz^dkowuj e 
polozeniu Sruby nastawczej 1.0 wartoSc pobieranej objetosci 
cieczy i wyswietla j3 na wyswietlaczu 21. Uklad 
elektroniczny 20 automatycznie wybiera wczesniej 
wprowadzone do jego pami^ci wartosci punktow tabeli 
pobieralnosci w zaleznoSci od rodzaju trzonu 2 wlozonego do 
pipety. Sygnal o rodzaju trzonu 2 jest przekazywany do 
ukladu elektronicznego przez czujniki 22. 

W przypadku pobierania cieczy o wlasnoSciach innych 
niz woda, dla kt6rej zostala wprowadzona. do pami^ci ukladu 
elektronicznego 20 wzorcowa tabela pobieralnosci, nalezy 
okreslic rzeczywiste objetoSci cieczy pobieranej przez 
pipete, a nastepnie wciskaj^c przycisk 23^ i krec^c 
pokretlem ■ JL2 wprowadzic nowe wartosci punktow do tabeli 
pobieralnosci w ukladzie elektronicznym 20 obserwuj^c 
pojawienie sie ich na wySwietlaczu 21. Po dwukrotnym 
wcisni^ciu przycisku 23 i zatwierdzeniu wprowadzonych do 
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pamieci nowych wartosci uklad elektroniczny 20 
automatycznie ciokonuje kalibracji pipety 1* 

W podobny sposob . dokonywana jest kalibracja pipety w 
przypadku zmiany czynnikow wplywaj^cych na pobieranq, 
objetosc cieczy, takich jak rodzaj koncowki 3, cisnienie 
atmosferyczne, wilgotno§c powietrza, temperatura cieczy i 
temperatura otoczenia. Ponadto w pami^ci ukladu 
elektronicznego . 20 mozna zapami^ta6 dajte zmiany wartosci 
punktqw w tabeli pobieralnosci i nast^pnie wyswietlac jei na 
wy^wietlaczu 21 . 

Uklad elektroniczny 20 zasilany jest z baterii 24 . 

W odmianie sposobu kalibracji pipety wedlug wynalazku, 
uklad elektroniczny 20 porownuje sygnal o polozeniu sruby 
nastawczej 10 z wartoSciami funkcji pobieralnosci, ktora w 
postaci wzorcowej funkcji pobieralnosci zostala wczesniej 
wprowadzona do jego pami^ci. W tym przypadku mozna takze 
funkcje pobieralnosci pipety przyporz^dkowa6 roznym 
rodzaj om pobieranej cieczy, wartosci funkcji pobieralnosci 
uzaleinic od czynnikow wplywaj^cych na warto£6 pobieranej 
objetosci cieczy zas date zmiany wartosci funkcji 
pobieralnosci wprowadzi6 do pami^ci ukladu elektronicznego 
20 i wy£wietli6 na wyswietlaczu 21 . 
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Zastrzezenia patent-owe 



1. Sposob kalibracji pipety, . zbudowanej z korpusu w 
postaci r^kojesci oraz trzonu, w ktorym jest umieszczony 
nurnik przesuwany pokretlem poprzez srub^ nastawcz^, w 
ktorym nastawia si<p recznie objetosc pobieranej cieczy 
przez wkrecanie i wykr§canie sruby nastawczej reguluj^cej 
dlugosc skoku roboczego nurnika w trzonie, okresla « sie 
polozenie sruby nastawczej i przesyla si<=* sygnal o 
polo±eniu sruby nastawczej do ukladu elektronicznego 
pipety, znamienny tym, ze por6wnuje si<=s sygnal o polozeniu 
sruby nastawczej z wartoSciami punktow z tabeli 
pobieralnoSci, ktor^ wcze£niej wprowadza sie do pamieci 
ukladu elektronicznego jako wzorcowci tabele pobieralnosci 
dla pipety, a nastepnie przyporz^dkowuj e sie polozenie 
£ruby nastawczej wartosci pobieranej obj<*to£ci cieczy, 
ktorst wyswietla sie na wyswietlaczu. 

2. Spos6b wedlug zastrz.l, znamienny tym, ±e tabele 
pobieralnosci pipety przyporz^dkowuje sie r6znym rodzajom 
pobieranej cieczy. 

3. Sposob wedlug zastrz.l, znamienny tym, ze wartosci 
punktow tabeli pobieralnosci uzaleznia si^ od czynnikow 
wplywaj^cych na warto§c pobieranej objetosci cieczy. 



4. Sposob wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze date 
zmiany wartosci punktow tabeli pobieralnosci wprowadza sie 
do pamieci ukladu . elektronicznego i wyswietla na 
wySwietlaczu. 

5. Sposob kalibracji pipety, zbudowanej z korpusu w 
postaci r^kojesci oraz trzonu, w ktorym jest umieszczohy 
nurnik przesuwany pokretlem poprzez srube riastawcz^, w 
ktorym nastawia sie recznie obj^tosc pobieranej cieczy 
przez wkrecanie i wykrecanie sruby nastawczej reguluj ctcej 
dlugoSc skoku roboczego nurnika w trzonie, okresla sie 
polozenie sruby nastawczej i przesyla sie sygnal o 
polozeniu sruby nastawczej do ukladu . elektronicznego 
pipety, znamienny tym, ze porownuje si^ sygnal o polozeniu 
sruby nastawczej z wartosciami funkcji pobieralnosci, ktorst 
wczesniej wprowadza sie do pamieci ukladu elektronicznego 
jako wzorcowei funkcji pobieralnosci dla pipety, a nastepnie 
przyporz^dkowuje sie polo2enie sruby nastawczej wartosci 
pobieranej objetosci cieczy, ktorq, wyswietla si$ na 
wyswietlaczu . 

6. Sposob wedlug zastrz. 5, znamienny tym, ze funkcje 
pobieralnosci pipety przyporz^dkowuj e sie roznym rodzajom 
pobieranej cieczy. 

7. Sposob wedlug zastrz. 5, znamienny tym, ±e wartosci 
funkcji pobieralnosci uzaleznia sie od czynnikow 
wplywajc^cych na wartosc pobieranej objetosci cieczy. 

8. Sposob wedlug zastrz. 5, znamienny tym, ze date 
zmiany wartosci funkcji pobieralnosci wprowadza sie do 
pami^ci ukladu elektronicznego i wyswietla na wyswietlaczu. 
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